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 要  旨 
実システムに対する制御系を設計する際に，入力飽和を考慮することは重要である．例えば，
アクチュエータの出力限界，電子部品の耐電圧等を考慮せずに設計した場合，性能劣化やシステ
ムの故障を引き起こす原因となる．そのため，入力飽和を考慮した制御系の設計方法は古くから
研究されており，様々な制御系設計法が提案されている．  
入力飽和を考慮した制御系設計方法の一つとして，不変集合に基づいたスイッチング制御則が
提案されており，凸最適化問題を解くことによって，より強い外乱減衰能力とより広い安定化可
能領域を得ることができる．しかし，提案された手法は不確かさを考慮したシステムに対するも
のではなかった． 
実際，実システムに対して制御系を設計しようとした際，数学モデルを作る必要があるが，正
確に記述できることは難しい．また，高次元システムに対する低次元化や，非線形モデルの線形
化によって生じるモデル化誤差も存在する．モデル化誤差やパラメータ摂動による不確かさを含
む線形システムに対して誤差を無視して制御系を設計した際，モデルに含まれている誤差によっ
て希望する制御性能を果たさない場合がある．そのため，この不確かさを考慮して制御性能を果
たすような制御系が多く提案されており，ロバスト制御と呼ばれている． 
また，システムの全状態を観測することは実用的，経済的観点から困難である場合が多い．そ
のため，観測出来る状態から他の状態を推定し，この推定値を用いた出力フィードバック制御則
が提案されている．スイッチング制御則は全状態の情報に基づいて制御器を切り替えるため，単
に推定値を用いるだけでは正確に制御出来るとは限らない．解決策として，可能性のありうる状
態値のすべてを集合として推定する集合値オブザーバーが多く用いられている．しかしながら，
集合値オブザーバーは計算量やメモリを多く必要とするため，特に動特性の早いシステムに対し
ては実用的でないとされている．そこで，多くの計算量やメモリを必要としないカルマン型オブ
ザーバーを用いた設計が必要であると言える． 
本研究では，入力飽和と構造的不確かさ，外乱を含む線形システムについて考えている．出来
る限り小さな不変集合，及び出来る限り広い安定化可能領域を得られるようなロバストスイッチ
ング制御則を導く．また，カルマン型オブザーバーを用いた状態推定及び，推定誤差の共分散を
用いることによってスイッチングを行う出力ロバストスイッチング制御則を提案する． 
 
